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Wprowadzenie

Na rys.1. pokazany zostal schemat 2—kotowego mobilnego robota dwukotowego. W
modelu tym wystepuja nastgpujace elementy: rama 4, dwa kota jezdne napedzajace 1 i 2, koto
swobodne samonastawne 3.

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

Do opisu dynamiki mobilnego robota 2-kolowego mozna wykorzysta¢ rdGwnania Maggiego,
ktoére w rozwazanym przypadku maja postac:

M +C(q)q+F(g)=nu, (1)

gdzie: q - wektor wspotrzednych uogdlnionych, u - wektor sterowan, M - macierz
bezwtadnosci, C(q)q - wektor momentéw pochodzacych od sit odsrodkowych i Coriolisa,
F(q) - wektor oporow ruchu. Wektory i macierze maja nastgpujaca forme
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Zadania do wykonania

1. Wykorzysta¢ zbudowany model zadania odwrotnego kinematyki mobilnego robota
dwukotowego.

2. Na podstawie zaleznos$ci (2) zbudowa¢ z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model
realizujacy zadanie odwrotne dynamiki robota w nastgpujacym ukladzie:
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Rys. 2. Schemat zadania.

3. W oparciu o rdwnanie (2) wyznaczy¢:

G =M"u-C@q-F(g). )
4. Na podstawie zaleznosci (5) zbudowaé z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model
realizujacy zadanie proste dynamiki w uktadzie podanym na rys. 3. Uwzgledni¢ warunki
poczatkowe.

zadanie = ) u= ) -
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Rys. 3. Schemat zadania.

5. Przedstawi¢ na wykresach przebiegi o, (t), a,(t), &,(t), &,(t), d,(t) i d,(t) uzyskane z
rozwiazania zadania odwrotnego kinematyki, przebiegi momentéw napgdzajacych Ml(t) 1
Mz(t) otrzymane w wyniku rozwiazania zadania odwrotnego dynamiki, przebiegi al(t),
a,(t), o,(t), &,(t), &(t) i d,(t) otrzymane w wyniku rozwiazania zadania prostego
dynamiki.

Sprawozdanie powinno zawiera¢ opracowanie powyzszych punktow i wnioski.

Dane do symulacji:

A B C D E F G H

[0.013] | [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
0.06 0.06 0.09 0.03 0.07 0.04 0.04 0.05

a
0.001 0.002 0.003 0.003 0.002 0.002 0.001 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

Sprawozdanie powinno zawieraé:
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opis matematyczny rozwigzywanego problemu,

dane przyjete w symulaciji,

listing programow,

otrzymane wykresy (kazdy wykres powinien by¢ opisany i skomentowany),
whnioski.
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