Instrukcja na zajecia laboratoryjne z przedmiotu ,,Podstawy robotyki”

Zajecia V — ,, Kinematyka prosta — Matlab”

vt
Zadanie wstepne:

Wykresli¢ w programie Matlab przestrzen robocza
dla manipulatora przedstawionego na schemacie
znajdujacym sie obok. Nalezy przyja¢ nastepujgce
wartosci dtugos$ci ramion oraz zakreséw przegubdw:
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Skrypt rysujacy przestrzen roboczg z zadania 1. (Pominieto wyznaczanie rownan kinematyki prostej):
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or theta=-10:.01:90
for 1=1:.1:7
x (i)=(L+1) *cos (theta*pi/180) ;
y(1)=(L+1) *sin(theta*pi/180) ;
i=i+1;
end
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end
plot(x, vy, '.")




Sprawozdanie
Na ocene 3.0:

Zadanie 1: Wykresli¢ w programie Matlab
dwuwymiarowg przestrzen roboczg dla Y,
manipulatora przedstawionego na schemacie
znajdujagcym sie  obok. Nalezy przyjgc
nastepujgce wartosci dtugosci ramion oraz
zakreséw przegubdw (osobny rysunek dla obu
wariantéw). Wykresy powinny posiadac
zaznaczone w formie czerwonych okregéw
miejsca, w ktorych przeguby znajdujg sie
w stanie poczatkowym.

Przeguby:

o 0,6(—90° 90°)
o 0,6(—60° 60°)

e 03e(—30°30°)

Dtugosci ramion —wariant Dtugosci ramion — wariant Il
e [,=0,5 o [, =02
e 1,=03 e [,=03
e 1,=02 e [;=05

Zadanie 2: Wykresli¢ w programie Matlab tréjwymiarowa

przestrzen roboczg dla manipulatora SCARA. Oraz jej a a
przekréj w ptaszczyznie XY. Nalezy przyjag¢ nastepujace —{T —1{T
wartosci dtugosci ramion oraz zakreséw przegubow : C T
e d1=500 d d3
e al=310 !
e a2=270
o 0,e(—45°45°) ]
o 0,6(—90°,90°)
o d;€(100,200) %ﬁ
Na ocene 4.0:

Zadanie 3: Utworzy¢ w programie Matlab funkcje, ktéra dla robota SCARA z zadania 2, przyjmie jako
argmenty wartosci przegubdw i utworzy tréjwymiarowy wykres przedstawiajacy potozenie ramion.
Ramiona mogg by¢ symbolizowane przez proste odcinki.
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Na ocene 5.0:

Zadanie 4: Wykresli¢ w programie Matlab tréjwymiarowgq przestrzen roboczg dla manipulatora ,,2R-
1R-1P-1R” opisanego w ponizszej tabeli parametrow kinematycznych. Ponadto nalezy wyznaczy¢
przekroje przestrzeni roboczej w ptaszczyznie XY (dla Z=0) oraz ZY (dla X=0). Ponadto dla omawianego
manipulatora nalezy utworzy¢ funkcje analogiczng jak w zadaniu 3.

| di 6 di-1 Qi-1
1 0 <-115°, 115°> 0 90°
2 0 <-45°, -90°> 5 0°
3 0 <0°, -90°> 3 0°
4 0 0° <3, 5> 0°
5 0 <0°, -90°> 1 0°

UWAGA: Sprawozdanie powinno zawierac:

e Naocene:

o 3.0 poprawnie wykonane zadania 1-2 wraz z opisem,
o 4.0 poprawnie wykonane zadania 1-3 wraz z opisem,
o 5.0 poprawnie wykonane zadania 1-4 wraz z opisem.

e Sprawozdanie nalezy przesta¢ w formie elektronicznej na adres dozog@kia.prz.edu.pl jako
zatgcznik do wiadomosci e-mail. Temat wiadomosci ,,PR Sprawozdanie Il grupa LX”, gdzie X
jest numerem grupy laboratoryjnej oséb wykonujgcych sprawozdanie.

e Sprawozdanie wysyta 1 osoba z maksymalnie 3 osobowej grupy wykonujgcej sprawozdanie.

e Sprawozdanie powinno by¢ wykonane na bazie formatki zamieszczonej na stronie z instrukcja.

e Jako poprawny sposéb opisu zadania w sprawozdaniu uwaza sie zamieszczenie:
o kodu Zrodtowego, ktérego wykonanie utworzyto powyisze wykresy oraz skrypt
odpowiedzialny za wyznaczenie rownan kinematyki prostej,
o wynikéw przedstawiajacych efekt dziatania skryptu (np. zrzuty ekranu),
o szczegdtowego opisu kodu Zrédtowego z wyjasnieniem w jaki sposéb zamieszczone
w nim instrukcje rozwigzujg problem (w zadaniu 1 poréwnanie przestrzeni roboczej
dla obu wariantéw).
e (Czas nadsyfania prac: do godziny rozpoczecia siodmych zajeé laboratoryjnych z przedmiotu
,Podstawy robotyki” w semestrze (okoto 2 tygodnie)
e Opodinienie w wysytaniu sprawozdania o kazdy rozpoczety tydzied powoduje obnizenie oceny
0 0,5 stopnia.



mailto:dozog@kia.prz.edu.pl

