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Wprowadzenie

Na rys.1l. pokazany zostat schemat 2—kotowego medpdrrobota dwukotowego. W
modelu tym wysipuja nastpujace elementy: rama 4, dwa kota jezdnequppce 1 i 2, koto
swobodne samonastawne 3.

Rys. 1. Model mobilnego robota Pioneer-2DX.

Do opisu dynamiki mobilnego robota 2-kotowegozma wykorzysta rownania Maggiego,
ktére w rozwaanym przypadku majposta:
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gdzie: m;,m,,m, to masy kot 1, 2 i ramy 4r to promieé kot 1 i 2, |,,|, odlegtcci
wynikajace z geometrii uktadul,,,1,, to masowy moment bezwiadiud kota 1 wzgédem
osi x, oraz z;, |,, to masowy moment bezwtadiwo ramy 4 wzgtdem o0siz, zwiazanej
z ramy, N;, N, to naciski kot 1i 2f,,f, to wspotczynniki tarcia toczenia kot 1 i Bj,,M,
to momenty nagdzapce kota 1 i 2,0,,0, to katy obrotu két 1 i 2. W zapisie wektorowo-
macierzowym réwnanie (1) przyjmie ngstijaca posta:
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bezwtadnéci, C(q)q - wektor momentéw pochodeych od sit odrodkowych i Coriolisa,
F(q) - wektor oporéw ruchu. Wektory i macierze mapstpujaca forme
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Zadania do wykonania

1. Wykorzysté zbudowany model zadania odwrotnego kinematyki imebpb robota
dwukotowego.

2. Na podstawie zataosci (2) zbudowa z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model
realizupcy zadanie odwrotne dynamiki robota w rasjacym ukiadzie:
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kinematyki dynamiki

Rys. 2. Schemat zadania.

3. W oparciu o rownanie (2) wyznagzy
6=M*u-C(@)q-F()]. (5)
4. Na podstawie zataosci (5) zbudowa z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model

realizupcy zadanie proste dynamiki w uktadzie podanym ma B/ Uwzgédni¢ warunki
pocztkowe.
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Rys. 3. Schemat zadania.

5. Przedstawi na wykresach przebiegi, (t), o,(t), a,(t), a,(t), @(t) i d,(t) uzyskane z
rozwigzania zadania odwrotnego kinematyki, przebiegi mude nagdzapcych M l(t) i
M, (t) otrzymane w wyniku rozwizania zadania odwrotnego dynamiki, przebieg(t),
a,(t), a,(t), a,(t), a,(t) i a,(t) otrzymane w wyniku rozwizania zadania prostego
dynamiki.

Sprawozdanie powinno zawieré opracowanie powyszych punktéw i wnioski.
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Dane do symulacji:

A B C D E F G H

10.013] | [0.018] | [0.025] | [0.01 ] |[0.02 ] | [0.011] | [0.01 | | [0.025
0.06 0.07 0.09 0.03 0.08 0.05 0.04 0.09
a| |0.06 0.06 0.09 0.03 0.07 0.04 0.04 0.05
0.001] | [ 0.002] | | 0.003| | |0.003| | | 0.002] | | 0.002| | |0.00Y | | 0.002
0.3 0.4 0.2 0.3 0.4 0.3 0.2 0.2
0.3 0.4 0.2 0.3 0.4 0.3 0.2 0.2
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