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Wprowadzenie

Dany jest manipulator dwuczlonowy z parami obrotowymi pokazany na rys.1.
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Rys. 1. Manipulator 2-cztonowy z parami obrotowymi

Dynamiczne rownania ruchu manipulatora ze sztywnymi cztonami maja nastgpujaca postac
M(a)d +C(a,a)a +F(a)+G(a)=u, (1)

gdzie: - wektor wspoirzednych uogoélnionych, u - wektor sterowan, M(q) - macierz

bezwtadnosci, C(q,q)q - wektor momentow pochodzacych od sit odsrodkowych i1 Coriolisa,

F(q) - wektor oporéw ruchu, G(q) - wektor sit grawitacji.

Wektory 1 macierze maja nast¢pujaca forme

Cla B M, B a, azcos(q2 —ql)
q_|:q2:|’ u_{M2j|’ M(q)_L'zcos(qz _ql) as :|’
C(Q,Q)Z[ 0 _azsin(qz _ql)qz} 2)

azsin(qz _ql)ql 0
a,q a,cosq
SN O o
asq, a,C08q,
gdzie
a, = mllil +(m2 +mg )112 +1,, a, = (mzlcz +mcl, )11’ a; = mzliz +mc1§ +1,,
a, =f, a; =f,, ag = (mllcl +m,l, +mcll) > a; = (mzlcz +m012)g'

€)

Wielkosci f, 1 f, to wspolczynniki oporow ruchu.
Zadania do wykonania

1. Wykorzysta¢ zbudowany model zadania odwrotnego kinematyki manipulatora
dwucztonowego.

2. Na podstawie zaleznosci (1) zbudowaé z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model
realizujacy zadanie odwrotne dynamiki robota w nastgpujacym uktadzie:
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Rys. 2. Schemat zadania.

3. W oparciu o rownanie (1) wyznaczy¢:
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Rys. 3. Schemat zadania.
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4. Na podstawie zaleznosci (4) zbudowac z wykorzystaniem pakietu Matlab/Simulink model
realizujacy zadanie proste dynamiki w ukladzie podanym na rys. 3. Uwzgledni¢ warunki
poczatkowe.
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5. Przedstawi¢ na wykresach przebiegi q,(t), q,(t), q,(t), q,(t), d,(t) i §,(t) uzyskane z
rozwiazania zadania odwrotnego kinematyki, przebiegi momentéw napedzajacych Ml(t) 1
Mz(t) otrzymane w wyniku rozwiazania zadania odwrotnego dynamiki, przebiegi ql(t),
q,(t), q,(t), a,(t), §,(t) i §,(t) otrzymane w wyniku rozwiazania zadania prostego
dynamiki.
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opis matematyczny rozwigzywanego problemu,

dane przyjete w symulacji,
listingi programéw,
otrzymane wykresy (kazdy wykres powinien by¢ opisany i skomentowany),

whnioski.

Sprawozdanie powinno zawierac:
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