
sterowaniu układów mobilnych, 

zrobotyzowanych, zarówno dyskretnych 

dysponowanie adekwatnym modelem matematycznym układu i jego 
otoczenia. W większości zastosowań praktycznych na przestrzeni 
ostatnich lat pojawiło się nowe zagadnienie identyfikacji stanu 
otoczenia układu w warunkach niepełnej o nim informacji. Problem 
taki występuje wówczas, gdy na skutek zbyt skomplikowanego 
zjawiska fizycznego, obecności zewnętrznych i wewnętrznych 

zakłóceń układu, błędów technik lub niedokładności przyrządów 

pomiarowych, nie można w sposób ściśle analityczny opisać stanu 
otoczenia układu mobilnego. 

Wiele prac poświęcono opracowaniu teoretycznych podstaw 
określenia stanu układu w warunkach niepalnej informacji [1] 
[5], w oparciu o model matematyczny dynamiki i obserwacji, 
zarówno opisany deterministycznie jak i stochastycznie. 
Istotnym założeniem opracowanych dotychczas teorii było 

ograniczenie rozpatrywanych klas modeli matematycznych układów 

przestrzenno-czasowych do grupy modeli o niezbyt 
skomplikowanych charakterystykach statystycznych. Także 

wyznaczenie nawet niezbędnych charakterystyk statystycznych 
niektórych złożonych procesów przypadkowych jest niemotliwe z 
teoretycznego lub praktycznego punktu widzenia. 

W projekcie 

Prof.zw.dr hab.inź. Andrzej Masłowski 

Instytut Robotyki 

Politechniki Białostockiej 

"IDENTYFIKACJA STANU OTOCZENIA ZROBOTYZOWANYCH UKŁADÓW 

MOBILNYCH" 

Projekt badawczy KBN nr. 302299101 

Jednym z ważnych obecnie wymagań przy projektowaniu czy 

szczególnie układów 

jak i ciągłych, jest 

opracowano podstawy algorytmów i 
procedur komputerowo wspomaganej identyfikacji stanu otoczenia 
układów mobilnych w warunkach niepalnej informacji, przy 
wykorzystaniu deterministycznego modelu matematycznego dynamiki 
zmian przestrzenno-czasowych otoczenia i obserwacji, oraz 
przyjętego wskaźnika jakości identyfikacji. Niepełna informacja 
o stanie układu jest specyfikowana przez odpowiednio 

badawczym 
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zdefiniowane wektory niepełnego opisu matematycznego dynamiki i 

obserwacji, które mogą zawierać w sobie również zakłócenia 

oddzialywujące na układ lub jego otoczenie. Cech 

charakterystyczną jest przy tym to, te nie wymaga sig wstępnych 

założeń odnośnie do statystyki charakteryzującej dany układ lub 

wpływ otdbzenia [6]4[9]. 

Przeanalizowano rozwiązanie problemu oszacowania stanu 

otoczenia rozważanej klasy układów metodami przybliżonymi, 

opartymi na technice elementów skończonych, różnic skończonych i 

wielopoziomowej optymalizacji [10] 4- [15]. Istotnym z punktu 

widzenia zastosowań praktycznych było rozważenie dyskretnych 

obserwacji zachowania sig układu w skończonej liczbie punktów 

pomiarowych w obszarze przestrzenno-czasowym. Taki sposób 

obserwacji jest charakterystyczny przy wykorzystaniu komputera w 

układzie on-line bądź off-line do realizacji algorytmu 

identyfikacji, przy zastosowaniu inteligentnych układów 

sterowania. 

Przedstawiona metodyka identyfikacji stanu otoczenia 

układów mechanicznych mobilnych w warunkach niepełnej informacji 

charakteryzuje się dwiema własnościami. Po pierwsze, zakłada się 

przeprowadzenie identyfikacji stanu tylko na podstawie zbioru 

wielkości obserwowanych, danych wektorem pomiarowym, bez 

potrzeby specjalnego oddziaływania na otoczenie. Pozwola to na 

przeprowadzenie eksperymenu w warunkach niezakłóconego 

przebiegu zmian dynamicznych przestrzenno-czasowych w otoczeniu 

układu. Także, z założenia, nie bodzie wymagana znajomość danych 

statystycznych o ewentualnym oddziaływaniu otoczenia na układ 

lub jego obserwację, co jest szczególnie ważne gdy np. można 

uzyskać tylko jednokrotną obserwacje układu. 

W projekcie opracowano [22) podstawy algorytmów i procedur 

komputerowej identyfikacji stanu ukierunkowane na zastosowania w 

oszacowaniu stanu otoczenia szerokiej klasy układów mobilnych, 

szczególnie w ich przestrzeni roboczej. z Przeszkodami, przy 

występujących procesach trudnych do diagnozowania tradycyjnymi 

metodami [16] [20]. Utylitarnym celem projektu było 

przygotowanie podstaw do projektowania elementów systemu 

inteligentnej adaptacji do warunków 

zrobotyzowanych układów mobilnych, 

pracy różnego rodzaju 

takich jak maszyny 

rozpoznające, roboty inspekcyjne, pojazdy autonomiczne itp. 

[21]. 
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