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1. Cel laboratorium

Celem laboratorium jest zapoznanie sie z transformacjami uktadéw wspotrzednych oraz sposobem
budowy prostego uktadu mechanicznego w Simscape Multibody.

2. Przeksztatcenia uktadow wspétrzednych

Opis kinematyki mechanizméw mechatronicznych jakimi sg roboty polega na okres$leniu rodzaju
transformacji pomiedzy kolejnymi uktadami wspétrzednych, ktére zwigzano z cztonami robota. Te
ostatnie t3czg sie za pomocy przegubdw, dzieki ktéorym cztony wzgledem siebie wykonujg ruch
obrotowy albo translacyjny. Dlatego kluczowym elementem budowy mechanizméw
mechatronicznych w Simscape Multibody jest blok Rigid Transform, ktéry pozwala na tworzenie
nowych uktadéw wspdtrzednych poprzez przeksztatcenie (okreslenie rotacji i translacji wg
odpowiednich osi) istniejgcych.

Tworzenie szablonu Simscape Multibody opisano TU a etapy budowy i tworzenia prostego cztonu
mechanizmu mechatronicznego, pokazano w przyktadzie dostepnym pod TYM adresem. Ponadto w
przyktadzie Creating Frames Using Rigid Transforms, ktéry mozna uruchomié wykonujac komenda

openExample('sm/RigidTransformFrameTreeExample’')

zaprezentowano rozbudowany model dotyczacy transformacji uktadéw wspétrzednych.

3. Prosty ukiad cztonow i przegubow

W TYM przyktadzie, bedgcym kontynuacjg modelu prostego cztonu, pokazano potaczenie dwéch
blokéw za pomocg przegubu obrotowego (blok Revolute Joint). Innym przydatnym przegubem
Simscape Multibody jest przegub translacyjny (blok Prismatic Joint).

Dokumentacja:
- Revolute Joint: TU
- Prismatic Joint: TU

4. Zadania do wykonania

1. Dany jest ostrostup prawidtowy czworokgtny ABCDE w ktérym a to dtugos$é boku podstawy
a H to wysokos¢. Bazujgc na przyktadzie Creating Frames Using Rigid Transforms, wykonaj
transformacje uktadéw wspotrzednych tak, by z kazdym z wierzchotkédw umiescié jeden uktad.
Uktad bazowy powinien by¢ umieszczony w spodku wysokosci ostrostupa a wartosci a, H
nalezy przyjag¢ w uzgodnieniu z prowadzacym. Wszystkie ukfady wspdtrzednych tj. uktad
bazowy oraz uktady zwigzane z wierzchotkami ABCDE powinny miec te samg orientacje.

2. Na rysunku 1 pokazano schemat potgczenia trzech cztonéw mechanizmu za pomocg cztonu
obrotowego i translacyjnego. Nalezy go przenies¢ do $rodowiska Simscape Multibody
wykorzystujac bloki (nie liczac blokdw Solver Configuration, World Frame i Mechanism


https://www.mathworks.com/help/sm/gs/open-the-simscape-multibody-model-template.html
https://www.mathworks.com/help/sm/gs/model-simple-link.html
https://www.mathworks.com/help/sm/gs/model-pendulum.html
https://www.mathworks.com/help/sm/ref/revolutejoint.html
https://www.mathworks.com/help/sm/ref/prismaticjoint.html

Configuration) Brick Solid, Rigid Transform, Prismatic Joint i Revolute Joint. Wymiary cztonéw
tj. dtugosci a, b i c oraz szerokos¢ i wysokos¢ nalezy ustali¢ z prowadzgcym.
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Rysunek 1. Schemat polgczenia trzech cztonow mechanizmu.

3. Wykonaj symulacje dziatania mechanizmu poprzez podanie na wejsScie zwigzane z
rotacjg/translacja przegubdéw sygnatu sinusoidalnego o sensownej amplitudzie i

czestotliwosci (rys. 2). Uwaga: Nalezy pamietac o ustawieniu zaktadki Input Handling tak, jak
pokazano na rys. 2.
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Rysunek 2. Sygnat sinusoidalny podany na wejscie bloku Prismatic Joint

5. Sprawozdanie i zadanie domowe

W ramach sprawozdania nalezy wysta¢ (jako zatacznik do wiadomosci mail) pliki
Simulinka, ktére realizujg zadanie 1 oraz zadania 2 i 3. Plikom nalezy nada¢ nazwy:
WdM_L2zad1NazwiskolNazwisko2.slx, WdM_L2zad23Nazwisko1Nazwisko2.slx.



