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Podstawy robotyki

Sprawozdanie VI










Grupa: LX
Imię1 Nazwisko1
Imię2 Nazwisko2
Imię3 Nazwisko3

[image: ]Zadanie wstępne.
Wykorzystując wzory podane w instrukcji utworzyć w pakiecie Simulink schemat realizujący opis dynamiki dla obiektu rozciągliwego pręta (np. sprężyny) o długości początkowej L0 i sprężystości Ks wraz z zamontowaną na jego końcu kulką o masie M. 



Kod skryptu. Czcionka Courier New lub Courier. Wielkość czcionki: 10. Bez wcięć. Odstępy między liniami pojedyncze. Całość w polu tekstowym obramowanym linią czarną. Szerokość linii 0,75 pkt.

Opis skryptu. Czcionka Times New Roman. Wielkość czcionki: 10. Tekst wyjustowany. Wcięcie pierwszego wiersza akapitu 0,75 cm.


[image: ] Zadanie 1
Wyprowadź równania ruchu wykorzystując funkcjonał Lagrange’a oraz na ich podstawie opracuj schemat w Simulink, który będzie określał stan obiektu dla dwóch pierwszych ramion manipulatora SCARA. Można w tym celu wykorzystać i zmodyfikować schemat z poprzednich zajęć.
Należy przyjąć następujące wartości długości ramion:
· a1=310
· a2=270
Pozostałe dane:
· 
· 
· środek ciężkości ramion znajduje się w połowie ich długości.
Kod skryptu. Czcionka Courier New lub Courier. Wielkość czcionki: 10. Bez wcięć. Odstępy między liniami pojedyncze. Całość w polu tekstowym obramowanym linią czarną. Szerokość linii 0,75 pkt.

Opis skryptu. Czcionka Times New Roman. Wielkość czcionki: 10. Tekst wyjustowany. Wcięcie pierwszego wiersza akapitu 0,75 cm.


 Zadanie 2
[bookmark: _GoBack] Zmodyfikować skrypt funkcji tak, aby uwzględniała ona siły tarcia. Siły te  powinny być zależne od prędkości (jeżeli prędkość jest równa 0, to siła tarcia również równa się 0, gdy V>0, siła tacria wynosi µ*V, gdzie mi jest współczynnikiem tarcia np. µ=0.01).
Zmodyfikować schemat tak, aby uniemożliwiał przekroczenie zakresów ramion. W przypadku przekroczenia położeniu ramienia powinna zostać przypisana maksymalna wartość, a przyśpieszenie ustalone na wartość 0 do momentu zmiany jego wartości.
Zakresy przegubów:
· 
· 

Kod skryptu. Czcionka Courier New lub Courier. Wielkość czcionki: 10. Bez wcięć. Odstępy między liniami pojedyncze. Całość w polu tekstowym obramowanym linią czarną. Szerokość linii 0,75 pkt.

Opis skryptu. Czcionka Times New Roman. Wielkość czcionki: 10. Tekst wyjustowany. Wcięcie pierwszego wiersza akapitu 0,75 cm.



 Zadanie 3
Zmodyfikować przekształcenia dynamiki oraz skrypt funkcji tak, aby symulacja uwzględniała trzecie ramię manipulatora typu SCARA wraz z umiejscowioną na jego końcu punktową masą o wadze M. Wartość masy powinna być zadawana z bloczka w Simulinku za pomocą bloku Constant. Waga trzeciego ramienia wynosi m3=0.3, długość  Położenie ramienia powinno być wyznaczane uwzględniając działanie siły F.
Kod skryptu. Czcionka Courier New lub Courier. Wielkość czcionki: 10. Bez wcięć. Odstępy między liniami pojedyncze. Całość w polu tekstowym obramowanym linią czarną. Szerokość linii 0,75 pkt.

Opis skryptu. Czcionka Times New Roman. Wielkość czcionki: 10. Tekst wyjustowany. Wcięcie pierwszego wiersza akapitu 0,75 cm.
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