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1. Cel laboratorium 
 
Celem laboratorium jest ocena momentów, jakie powinny posiadać napędy poszczególnych stopni 
swobody ABB IRB 140 na podstawie zadanych parametrów kinematycznych oraz przyjętego modelu 
CAD ze zdefiniowaną gęstością brył. 
 

2. Wprowadzenie 
 
Simscape posiada możliwość importu brył bezpośrednio z wybranych formatów CAD. Służy do tego 
blok File Solid (LINK) który modeluje bryłę z geometrią, bezwładnością, kolorem i układem 
odniesienia pochodzącą z pliku CAD (rys. 1). Co więcej, dla zaimportowanej bryły można ręcznie 
określić bezwładność i kolor.  
 

 

Rysunek 1.: Okno ustawień bloku File Solid 

Import modelu CAD do bloku File Solid polega na wskazaniu ścieżki do pliku, co odbywa się w 
zakładce Geometry. W zakładce Interia można ręcznie zdefiniować gęstość części, co odbywa się 
poprzez wybór opcji Custom Density w polu Base on oraz podanie jej wartości w polu Density. Po 
wybraniu przycisku Update wyświetlone zostaną wyznaczona masa, współrzędne środka ciężkości 
czy masowe momenty bezwładności. 
Zakładka Frames okna ustawień bloku FileSolid (rys. 1), służy do zdefiniowania kolejnych układów 
współrzędnych, co jest możliwe np. poprzez wybranie odpowiedniej płaszczyzny, prostej czy okręgu. 
Dodanie dodatkowego układu współrzędnych skutkuje pojawieniem się nowego wyjścia z bloku 
FileSolid. 
 
 

https://www.mathworks.com/help/sm/ref/filesolid.html


Jak wiadomo z poprzednich laboratorium, blok Join pozwala na realizacje złączy obrotowych 
układów wieloczłonowych.  

 

Rysunek 2. Ustawienia bloku Join. 

Na rys. 2 pokazano taką konfiguracje bloku, która: 

• Zawiera ograniczenia dotyczące kątów obrotu członu, 

• Ustawia kąt obrotu jako wejście a moment który go realizuje, jako wielkość wyliczaną, 

• Ustawia moment jako wielkość wyjściową. 
 
 
 
 
 



 

Rysunek 3. Blok Join z wejściem (kąt obrotu) i wyjściem (moment). 

Na rys. 3 pokazano przykład bloku Join w którym zadano kąt obrotu jako funkcje 𝐴𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡) o zadanej 

amplitudzie 𝐴 i częstotliwości 𝜔. Wyjściem z bloku Join jest wykres momentu. Należy zauważyć, że 

pomiędzy blokami Simulinka (Sine Wave, Scope) a blokiem Join wstawiono konwertery, tj. Simulink-

PS Converter oraz PS-Simulink Conventer. Ich rolą jest konwersja sygnałów z sieci fizycznej do bloków 

standardowych Simulinka. W przypadku, gdy wejściem bloku Join jest kąt obrotu należy pamiętać o 

ustawieniu zakładki Input Handling tak, jak pokazano na rys. 4. 

 

Rysunek 4. Ustawienia bloku Simulink-PS Converter 

 
 

3. Zadanie do wykonania 
 

1. W oparciu o model z poprzednich zajęć, wymień podstawowe bryły poszczególnych członów 

robota na modele CAD (Link do modelu) Ta operacja wymaga odpowiedniego zdefiniowania 

układów współrzędnych brył (porównaj z rys. 5) , co jest realizowane w zakładce Frames okna 

ustawień bloku From File (rys. 1).  

2. Nadaj gęstość członom robota wpisując wartość 980 w polu Density. 

3. Do każdego członu obrotowego połącz blok Sin wave, który będzie odpowiadał za zmianę 

kąta obrotu członu (zob. dokumentacje robota ABB IRB 140) w ramach zdefiniowanych przez 

producenta ograniczeń. Dodatkowo wyprowadź z członów wyjście w postaci momentu, który 

będzie wyznaczany automatycznie.  

4. Oceń maksymalną wartość momentu dla poszczególnych członów robota, który jest 

wymagany do realizacji ruchu. Zapisz je w treści maila który dokumentuje wykonanie 

laboratorium.  

https://library.abb.com/d/9AKK106930A5851


 

Rysunek 5. Układy współrzędnych IRB 140. [1] 

   

4. Sprawozdanie 
 
W ramach sprawozdania należy wysłać (jako załącznik do wiadomości) pliki Simulinka 
oraz informacje o których mowa w zadaniu 4. 
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