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STRESZCZENIE

Przedmiotem ponizszej rozprawy jest analiza dynamiki i sterowania zaprojektowanego
urzadzenia platformy stabilizujacej. Mechanizm ten zostatl zaprojektowany w Centrum Badan
Kosmicznych Polskiej Akademii Nauk podczas prac nad projektem POIG SPEKTROP.

Duzy wpltyw na jako§¢ uzyskanej informacji w optoelektronicznych systemach obrazujacych
umieszczonych na obiektach ruchomych (samolotach, pojazdach) ma system separacji optycznej
glowicy pomiarowej od wibracji zewnetrznych generowanych przez samolot lub tez mechanizmy
wlasne urzadzenia. Pogorszona na skutek drgan jako$¢ obrazu wynika z generowania dodatkowych
czestotliwosci harmonicznych wokoét czgstotliwos$ci podstawowej. Znieksztalcony obraz wymaga
dodatkowej, skomplikowanej obrobki sygnatu. W zwiazku z faktem, iz efekty oddzialywania drgan w
zakresie czestotliwosci od kilkudziesieciu do 600 Hz sg do tej pory praktycznie niemozliwe do
catkowitego skorygowania, pojawit si¢ pomyst zaimplementowania platformy stabilizujacej. Ten
uktad, na ktorym zamontowano system obrazujacy, (kamera, skaner, itp.) spetnia dwa cele. Po
pierwsze zapewnia zorientowanie osi optycznej w pozadanym kierunku. Po drugie stabilizuje to
zorientowanie, kompensujac niekorzystne oddziatywanie na platforme¢ od strony samolotu i
srodowiska. Mowa tutaj o drganiach generowanych przez silnik napedzajacy dany obiekt latajacy i
np.: opory powietrza wymuszajace dodatkowe wibracje na ostonie kamery. W ten sposob zostanie
stworzone idealne $rodowisko pracy dla delikatnych i precyzyjnych ukladow optycznych, ktoérych
celem jest obserwacja z lotu ptaka.

Czgs¢ dotyczaca przegladu aktualnego stanu wiedzy bedzie skupiata si¢ na opisie istniejacych juz
rozwigzan konstrukcyjnych o podobnym zastosowaniu wraz z opisem uzywanych metod stabilizacji.
Nastgpnie zostanie przedstawione rozwigzanie konstrukcyjne zaprojektowane i prototypowane w
Centrum Badan Kosmicznych. Rozprawa zawiera dokladny opis mechaniki i zasad dziatania
urzadzenia.

W celu doboru optymalnego sterowania dla tego typu urzadzenia przeprowadzono analizy numeryczne
kontrolujace 1 przewidujgce zachowanie uktadu. W pierwszej kolejnosci zostatl stworzony model
fizyczny platformy opisujacy parametry elementow/zespotow ruchomych mechanizmu i na podstawie
niego wyznaczono model matematyczny uktadu bedacy narzedziem do aplikowania réznego typu
rozwigzan sterujacych.

Po analizie wplywu poszczegdlnych elementow ukladu na jakos¢ stabilizacji przystapiono do
nastepnego etapu badan, ktorym byta proba implementacji réznego rodzaju sterowan, bazujac na
symulacjach  numerycznych  wyznaczonego modelu matematycznego platformy.  Wyniki
numerycznych analiz przedstawiajg efektywno$¢ sterowan poszczegdlnych algorytmow. Efektem
finalnym prowadzonych badan bylo zaprojektowanie algorytmu decyzyjnego przewidujacego
poprawnos¢ i jako$¢ stabilizacji platformy podczas pracy w zadanych warunkach zewngtrznych.
Stworzony estymator wykorzystujacy matematyke rozmytg jest w stanie, bazujac na wczesniejszych
doswiadczeniach, przewidzie¢ mozliwo$¢ wystabilizowania uktadu, jak i rowniez zadecydowaé, ktory
rodzaj sterowania powinien zosta¢ zaimplementowany do algorytmu sterowania.



