Instrukcja na zajecia laboratoryjne z przedmiotu ,,Podstawy robotyki”

Zajecia Xl — ,Multibody - wprowadzenie do tworzenia obiektow”

Pakiet Multibody dodatku Simulink pozwala na integrowanie wszystkich funkcji dostepnych
w ramach zestawdéw blokdw z rodziny Simscape. Ponadto mozliwa jest wizualizacja symulowanych
proceséw przy wykorzystaniu obiektdw sktadajgcych sie z podstawych bryt lub z importowanych
obiektéw. Aby poznac przyktadowe mozliwosci dostepne w ramach omawianego pakietu mozna
uruchomi¢ przyktadowe symulacje udostepnione przez twércéw. W tym celu nalezy w Command
Window wpisac jedno z wymienionych polecen:

e sm_single_pendulum_sl
e sm_welding_robot
e sm_welding_robot

Aby rozpoczgé tworzenie nowego schematu nalezy otworzy¢ dodatek Simulink w programie
Malab, a nastepnie w zaktadce New rozwing¢ sekcje Simscape oraz wybrac¢ pakiet Multibody.
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Po wykonaniu tych czynnosci powinno otworzy¢ sie okno, w ktérym znajdujg sie juz podstawowe
bloki niezbedne do przeprowadzenia symulacji.
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Pierwszym etapem prac bedzie modyfikacja wtasciwosci bloku Solid. Blok ten odpowiada za
utworzenie elementarnej bryty w symulacji. Blok ten zostanie wykorzystany do utworzenia podstawy,
na ktérej bedzie znajdowat sie robot. W tym celu nalezy pozostawic rodzaj figury ,,Brick” (kostka) oraz
zmodyfikowac jej wymiary. Przyktadowo moze ona posiada¢ wymiary 1 m w osiach X oraz Y oraz
wysokos¢ 1 cm (oS 2).
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Description 2hedtQAR@dTITOIE| L

Represents a solid combining a geormetry, an inertia and
rass, a graphics component, and rigidly attached frames
into a single unit. A solid is the common building block of
rigid bodies. The Solid block obtains the inertia from the
geometry and density, from the geometry and mass, or
from an inertia tensor that you specify.

In the expandable nodes under Properties, select the types
of geometry, inertia, graphic features, and frames that you
want and their parameterizations.

Port R is a frame port that represents a reference frame
associated with the geometry. Each additional created
frame generates another frame port.

Properties

Shape
Dimensiens
Inertia
Graphic

Frames




Nastepnie nalezy utworzyé nowy blok Solid, ktéry bedzie brytg odpowiadajgca za konstrukcje do
umieszczenia ramion robota typu SCARA. Bryte tg bedzie stanowit cylinder o promieniu 60 mm oraz
wysokosci 500 mm. Mozliwa jest rowniez modyfikacja koloru bryty.
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Represents a solid combining a geometry, an inertia and
mass, a graphics component, and rigidly attached frames
inte a single unit. A solid is the commoen building block of
rigid bodies. The 5Solid block obtains the inertia from the
geometry and density, from the geometry and mass, or
from an inertia tensor that you specify.

In the expandable nodes under Properties, select the types
of geometry, inertia, graphic features, and frames that you
want and their parameterizations.

Port R is a frame port that represents a reference frame
associated with the geometry, Each additional created
frame generates another frame port.

Properties
Shape Cylinder w
Radius |60 mm v
Length 500
Inertia
B Graphic
Type From Geometry e
=l Visual Properties | 5imple w
Color [0.00.40.2] | ]
Opacity 1.0

Po usunieciu zbednych blokéw oraz zmianie nazw schemat potgczenia powinien wygladaé
nastepujaco:
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Uruchomienie symulacji pokaze, ze $rodek kazdej z bryt znajduje sie w poczatku uktadu
wspotrzednych.
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Aby zmienié¢ uzyskane potozenie bryt nalezy przenies¢ w osi Z podtoze o -5 mm, natomiast
konstrukcje o +250mm. Stuzy do tego blok Rigid Transform.

" Rigid Transform : Rigid Transf., — O *

Description

Defines a fixed 3-0 rigid transformation between two
frames. Two components independently specify the
translational and rotational parts of the transformation.
Different translations and rotations can be freely combined,

In the expandable nodes under Properties, choose the type
and parameters of the two transformation components.

Ports B and F are frame ports that represent the base and
follower frames, respectively. The transformaticn represents
the follower frame origin and axis orientation in the base
frame.

Properties
= Rotation

"~ Method None .

= Translation

Method Standard Axis e
Auxcis -L e
Offset 5 ‘mm v
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Prawidtowe dodanie blokéw Rigid Transform powinno wyglada¢ nastepujgco:
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Do konstrukcji nalezy doda¢ element mocujacy, ktéry cylindrem o promieniu 25 mm oraz
wysokosci 35 mm. Powinien znajdowac sie on na szczycie elementu opisanego jako ,Konstrukcja”, tak
jak przedstawia to ponizszy screen.
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Kolejny dodany element na schemacie ,Revolute Join” odpowiada za przegub obrotowy
o jednym stopniu swobody. Powinien znajdowac sie on pomiedzy blokami odpowiedzialnymi za
budowe podstawy oraz konstrukcji pionowej, a blokami symulujgcymi pierwsze ramie robota.
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Tym razem do wykonania ramienia pierwszego nalezy postuzy¢ sie ksztattem “General
Extrusion” w ktérym podaje sie macierz 4 punktédw okreslajgcych rogi prostopadtoscianu w rzucie XY
oraz wysokos¢ w osi Z. Przy podawaniu wymiardw ramienia nalezy pamietac, ze jego odlegtos¢ od
Srodka przegubu zwigzanego z konstrukcjg pionowa do Srodka przegubu zwigzanego z drugim
ramieniem powinna wynosi¢ 310 mm.
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Represents a solid combining a geometry, an inertia and mass, a
graphics component, and rigidly attached frames into a single unit. A&
solid is the commen building block of rigid bodies. The Solid block
obtains the inertia from the geometry and density, from the
geometry and mass, or from an inertia tensor that you specify.

In the expandable nodes under Properties, select the types of
geometry, inertia, graphic features, and frames that you want and
their parameterizations.

Port R is a frame port that represents a reference frame associated
with the geometry. Each additicnal created frame generates another
frame port.

Properties
Shape General Extrusion e
Cross-section | [385 60; -60 60; -60 -60; 385 -60] |mm b
Length 30 mm w~
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Graphic

Frames

Apply

Efekt symulacji dotychczasowych prac powinien wygladaé nastepujaco:
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W analogiczny sposdb nalezy dodac¢ drugie ramie. Przyktadowy, uproszczony model robota
moze posiadac nastepujgcy schemat:
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Co umozliwia uzyskanie nastepujgcych obiektéw w oknie symulacji:
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Na zajeciach laboratoryjnych nalezy utworzyé model robota SCARA o trzech przegubach (dwa
obrotowe, jeden postepowy). Model ten powienien posiadac jak najwieksze ilos¢ szczegutdw oraz
detali w budowie.



