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Popis a technické parametry

Za?izeni slouzi primarn? k testovani pouzitelnosti nasledujicich metod, postup? a technologii:
simula?ni modelovani komplexnich dynamickych systém?, identifikace parametr? systém?,
pokro?ilé zpracovani signdl?, linearni ?izeni s pouZzitim LQ regulatoru, nelinearni ?izeni metodou
inverzni dynamiky, ?izeni v readlném ?ase ze simula?niho modelu, rychla prototypova vyroba
technologii 3D tisku. Nestabilni robot je vybaven dv?ma servopohony, které jsou ?izeny PWM. Jako
sensory jsou pouzity dva inkrementalni snima?e a trojosy akcelerometr. Sou?asti konstrukce je také
kompletni vykonova a ?idici elektronika.
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