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Wprowadzenie 
 

Dany jest manipulator dwuczłonowy z parami obrotowymi pokazany na rys.1. 
 

 
 

Rys. 1. Manipulator 2-członowy z parami obrotowymi 
 
Dynamiczne równania ruchu manipulatora ze sztywnymi członami mają następującą postać 
 ( ) ( ) ( ) ( ) uqGqFqqqCqqM =+++ &&&&& , ,       (1) 
gdzie: q  - wektor współrzędnych uogólnionych, u  - wektor sterowań, ( )qM  - macierz 
bezwładności, ( )qqqC &&,  - wektor momentów pochodzących od sił odśrodkowych i Coriolisa, 
( )qF &  - wektor oporów ruchu, ( )qG  - wektor sił grawitacji. 

Wektory i macierze mają następującą formę 
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Wielkości 1f  i 2f  to współczynniki oporów ruchu. 
 
Zadania do wykonania 
 
1. Wykorzystać zbudowany model zadania odwrotnego kinematyki manipulatora 
dwuczłonowego. 
2. Na podstawie zależności (1) zbudować z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model 
realizujący zadanie odwrotne dynamiki robota w następującym układzie: 
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S1, S2 to środki mas członów 1 i 2 
m1, m2, mC, to masy członów 1, 2 oraz chwytaka 
I1, I2 to masowe momenty bezwładności członów 1 i 2 
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mC 

A 

M1 

M2 



Katedra Mechaniki Stosowanej i Robotyki 
Wydział Budowy Maszyn i Lotnictwa, Politechnika Rzeszowska 

Zenon Hendzel, Sterowanie robotów 
Zadanie proste i odwrotne dynamiki mobilnego robota dwukołowego 

3

 
 

Rys. 2. Schemat zadania. 
 
3. W oparciu o równanie (1) wyznaczyć: 

( ) ( ) ( ) ( )[ ]qGqFqqqCuqMq −−−= − &&&&& ,1 .      (4) 
 
4. Na podstawie zależności (4) zbudować z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model 
realizujący zadanie proste dynamiki w układzie podanym na rys. 3. Uwzględnić warunki 
początkowe. 
 

 
 

Rys. 3. Schemat zadania. 
 
5. Przedstawić na wykresach przebiegi ( )tq1 , ( )tq 2 , ( )tq1& , ( )tq 2& , ( )tq1&&  i ( )tq 2&&  uzyskane z 
rozwiązania zadania odwrotnego kinematyki, przebiegi momentów napędzających ( )tM1  i 

( )tM 2  otrzymane w wyniku rozwiązania zadania odwrotnego dynamiki, przebiegi ( )tq1 , 
( )tq 2 , ( )tq1& , ( )tq 2& , ( )tq1&&  i ( )tq 2&&  otrzymane w wyniku rozwiązania zadania prostego 

dynamiki. 
 
Dane do symulacji: 
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Sprawozdanie powinno zawierać: 
 
- opis matematyczny rozwiązywanego problemu, 
- dane przyjęte w symulacji, 
- listingi programów, 
- otrzymane wykresy (każdy wykres powinien być opisany i skomentowany), 
- wnioski. 
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