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Wprowadzenie

Dany jest manipulator dwucztonowy z parami obrotowpokazany na rys.1.
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Rys. 1. Manipulator 2-cztonowy z parami obrotowymi

Dynamiczne réwnania ruchu manipulatora ze sztywrgzitnami maj nastpujaca posta

M (a)d +Cla.q)a+F(@) +G(a) = u, (1)
gdzie: q - wektor wspotrzdnych uogolnionych,u - wektor sterowsa, M(q) - macierz
bezwtadnéci, C(q,q)q - wektor momentéw pochoaeych od sit odrodkowych i Coriolisa,
F(q) - wektor oporéw ruchuGc (q) - wektor sit grawitacji.
Wektory i macierze majnastpujaca forme
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gdzie
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Wielkosci f, i f, to wspoétczynniki oporow ruchu.
Zadania do wykonania

1. Wykorzysté zbudowany model zadania odwrotnego kinematyki maatora
dwucztonowego.

2. Na podstawie zatacici (1) zbudowd z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model
realizupcy zadanie odwrotne dynamiki robota w rasjacym ukiadzie:

Sterowanie robotéw 2
Zadanie proste i odwrotne dynamiki manipulatora ceanowego



Katedra Mechaniki Stosowanej i Robotyki
Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa, Politechnika Rzewska

_| % M

zadanie |37 q u=| 1
d 2] | zadanie odwrotne M,

ot g dynamiki — >

kinematyki

Rys. 2. Schemat zadania.

3. W oparciu o rownanie (1) wyznagzy
6=M"*(q)u-cla.q)s-F(a)-6(a)]- (@)

4. Na podstawie zataosci (4) 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), q,(t), a,(t), §,(t), g,(t) i g,(t) uzyskane z
rozwigzania zadania odwrotnego kinematyki, przebiegi muge nagdzapcych M l(t) i
Mz(t) otrzymane w wyniku rozwrania zadania odwrotnego dynamiki, przebieg(t),
a,(t), a,(t), a,(t), () i §,(t) otrzymane w wyniku rozwkania zadania prostego
dynamiki.

Sprawozdanie powinno zawieré opracowanie powyszych punktéw i wnioski.

Dane do symulacji:

A B C D E F G H
003 ||[005 ||[005 ||[007]|[008 ||[005 ||[002]]|[004 |
0.0001 0.0002 0.0002 0.001 0.0006 0.0006 0.001 0.0003
004 003 003 006 008 003 003 007
al|05 0.6 03 04 02 08 04 03
05 04 03 04 0.2 0.8 0.6 0.2
004 005 004 007 009 003 003 005
1002 ||[003 |[|003 |||005]||009 |||002 |||002]|[002 |
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