Instrukcja na zajecia laboratoryjne z przedmiotu ,,Podstawy robotyki”

Zajecia IX —,Badanie trajektorii”

Wstep

Dla wyznaczenia przebiegu sygnatu PWM w pakiecie Simulink mozna postuzy¢ sie blokiem ,,Puls
Generator” Natomiast nie jest on wystarczajgcy w sytuacji, gdy chcemy przygotowaé przebieg
o zmiennych parametrach. Wtedy nalezy podzieli¢ go na mniejsze bliki czasowe przy pomocy bloku
switch oraz w zaleznosci od czasu symulacji (blok clock) opracowa¢ odpowiednie funkcje na kazda
jednostke czasu. Przyktad zrealizowania w taki sposéb sygnatu PWM zostat przedstawiony ponize;j.
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Rysunek 2 Schemat generujqcy sygnat PWM

Rysunek 1 Wygenerowany sygnat PWM



Sprawozdanie

Zadanie 1: W pakiecie Simulink przygotowac¢ schemat generujacy przebieg jak ponizej:

Rysunek 3 Przebieg funkcji predkosci od czasu

Przebieg z rysunku 3 przedstawia przebieg sktadowych predkosci w zaleznosci od czasu. Wykres
niebieski opisuje wspétrzedna Y wektora predkosci, natomiast z6tty — wspotrzedna X.

W ramach zadania nalezy kolejno:

1. Stworzy¢ schemat odtwarzajgcy podany przebieg predkosci.

2. Wykresli¢ w bloku ,, XY Graph” wykres potozenia elementu poruszajgcego sie z predkosciami
zadanymi na rysunku 3 (W parametrach bloku nalezy ustawic¢ zakres osi na osi OX oraz OY od
0 do 50).

3. Wykresli¢ w bloku Scope wykresy przyspieszen w kazdej z osi wynikajgcych z przebiegu
predkosci (w przypadku otrzymania przebiegu odbiegajgcego znaczaco od przebiegéw
prostokatnych nalezy zmieni¢ maksymalny krok symulacji wybierajgc z menu programu
Simulink kolejno: Simulation -> Model Configuration Parameters -> Solver -> [Additional
parameters] -> Max step size. Przyktadowa wartos¢ wskazanego pola to 0.001).

4. Odtworzy¢ przebieg przyspieszenia modyfikujgc go do bardziej realnej postaci tj. przyjmujac,
Ze przys$pieszenie oraz zwolnienie nie moze narastaé szybciej niz w tempie 1 jednostki na
sekunde do kwadratu (w modyfikowanych fragmentach mozna zastosowac przebiegi
liniowe).

5. Dla odtworzonego przy$pieszenia wyznaczy¢ przebieg predkosci oraz wykres potozenia.

W sprawozdaniu do zadania zamiescic:

e Zrzuty ekranu z schematem utworzonym w punkcie 1.
e Wykres potozenia otrzymany w punkcie 2.
e Opis zaleznosci potozenia w zaleznosci od zadanego przebiegu predkosci.
e Whykresy przyspieszenia otrzymane w punkcie 3 oraz 4.
e Wykresy potozenia oraz predkosci z punktu 5.
e Opis zaobserwowanych réznic i podobiefstw w przedstawionych wykresach oraz wptywu
»urealnionego” przebiegu przyspieszenia na predkos¢ i potozenie.



Zadanie 2: Samolot porusza sie ruchem
jednostajnym, prostoliniowym z predkoscia
V=50 jednostek/s na wysokosci 10 jednostek.
Kamera umieszczona w punkcie (0, 0)
obserwuje samolot utrzymujgc go caty czas
w $rodkowym punkcie obszaru widzenia.
W tym celu kamera jest obracana o kat 6.
Nalezy w pakiecie Simulink stworzy¢
schemat, ktéory wykresli funkcje kata
obserwacji 6 od czasu. Jako poczatkowe
potozenie samolotu nalezy przyjg¢ odlegtosé
1000 jednostek wzdtuz osi X od punktu
obserwacji. Czas trwania obserwacji 40
sekund.

Zadanie 3:

Dala manipulatora typu SCARA (Rysunek 5) o parametrach
podanych ponizej nalezy w pakiecie Simulink zbudowac¢
schemat obliczajgcy wartosci zmiennych przegubowych 6,
oraz 6, podczas prostoliniowego ruchu efektora z punktu
(400, 400, 350) do punktu (400, -400, 350). Ruch ten
powinien sktadad sie z 3 czesci. W poczatkowym etapie
przyspieszac nie szybciej niz 10 jednostek na sekunde do
kwadratu, w srodkowym — poruszac sie ze statg predkoscia
oraz na koricu hamowac nie szybciej niz -10 jednostek na

sekunde do kwadratu.

Nalezy przyja¢ nastepujgce wartosci dtugosci ramion

oraz zakreséw przegubow :

e d1=500
e al=310
e a2=270

o 0,6(—45°45°)
o 0,6(—90° 90°)
o d3€(100,200)

Wskazéwka:

Rysunek 4 Schemat poruszania sie samolotu

—l

Rysunek 5 Manipulator SCARA

e Schemat nalezy podzieli¢ na 3 kluczowe czesci. Pierwsza z nich bedzie realizowata obliczenie
wspotrzednych koncowki efektora w czasie symulacji, tak aby poruszat sie on opisanym
w treséci zadania ruchem. Dwie pozostate bedg implementacjg wyznaczonych analitycznie
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wzoréw kinematyki odwrotnej dla przegubdw obrotowych manipulatora. Wzory te bedag
wykorzystywaty dane zwracane z pierwszej czesci schematu.

UWAGA: Sprawozdanie powinno zawierac:

e Naocene:
o 3.0 poprawnie wykonane zadanie 1 wraz z opisem,
o 4.0 poprawnie wykonane zadania 1-2 wraz z opisem,
o 5.0 poprawnie wykonane zadania 1-3 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 V grupa LX”, gdzie X jest
numerem grupy laboratoryjnej oséb wykonujgcych sprawozdanie.

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

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

e Poprawny sposéb opisu do zadania 1 zostat przedstawiony w powyzszej tresci instrukcji

e Jako poprawny sposéb opisu zadan 2 oraz 3 w sprawozdaniu uwaza sie zamieszczenie:

o Zrzutu ekranu zawierajgcego utworzony schemat,

o wynikow przedstawiajgcych efekt dziatania schematu (np. zrzuty ekranu),

o szczegdtowego opisu utworzonego schematu z wyjasnieniem w jaki sposéb rozwigzuje
on problem.

e (Czas nadsytania prac: do godziny rozpoczecia jedenastych zaje¢ laboratoryjnych z przedmiotu
,Podstawy robotyki” w semestrze (okoto 2 tygodnie)

e Opdinienie w wysytaniu sprawozdania o kazdy rozpoczety tydzierh powoduje obnizenie oceny
0 0,5 stopnia.
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