Instrukcja na zajecia laboratoryjne z przedmiotu ,,Podstawy robotyki”

Zajecia XI — ,Dynamika - model Lagrange’a cz. 2”

Na ocene 3.0:

Zadanie 1: WyprowadZ rdéwnania ruchu
wykorzystujgc funkcjonat Lagrange’a oraz naich
podstawie opracuj schemat w Simulink, ktéry
bedzie okreslat stan obiektu dla dwdch
pierwszych ramion manipulatora SCARA. Mozna
w tym celu wykorzysta¢ i zmodyfikowac
schemat z poprzednich zajeé.

Nalezy przyja¢ nastepujgce wartosci dtugosci
ramion:

e [1=310
e [2=270

Pozostate dane:

e my =07
e m, =05
e Srodek ciezkos$ci ramion znajduje sie (nalezy wybrac jeden wariant)
= w potowie ich dtugosci (wersja realistyczna)
= na koncu ich dtugosci (wersja uproszczona)

Aby wyprowadzi¢ funkcjonat Lagrange’a nalezy kolejno:

1. Wyprowadzi¢ rdwnania kinematyki prostej dla kocéwki pierwszego ramienia xa(t), ya(t).
2. Wyprowadzié¢ réwnania kinematyki prostej dla koricéwki drugiego ramienia xa(t), ya(t).
3. Obliczy¢ pochodne wyznaczonych funkgji:
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4. Wyznaczy¢ kwadrat predkosci obydwu ramion:
v = %{(t) + 1 ()
vi = x5(t) + y5:(®)
5. Obliczy¢ energie kinetyczng oraz funkcjonat Lagrange’a
6. Obliczy¢ rézniczki:
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7. Dokonac zapisu macierzowego nastepujacych réwnan:
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oraz wyznaczy¢ z nich macierz:

8. Utworzy¢ w Simulinku schemat (analogiczny do schematu z instrukcji do zajec¢ XI), ktéry bedzie
symulowat wyprowadzone powyzej rownania dynamiki.

Na ocene 4.0:

Zadanie 2: Zmodyfikowac skrypt funkcji tak, aby uwzgledniata ona sity tarcia. Sity te powinny by¢
zalezne od predkosci (jezeli predkosé jest rowna 0, to sita tarcia rowniez réwna sie 0, gdy V>0, sita tacria
wynosi u*V, gdzie mi jest wspotczynnikiem tarcia np. u=0.01).

Zmodyfikowac¢ schemat tak, aby uniemozliwiat przekroczenie zakreséw ramion. W przypadku
przekroczenia potozeniu ramienia powinna zostac przypisana maksymalna wartos¢, a przyspieszenie
ustalone na warto$¢ 0 do momentu zmiany jego wartosci.

Zakresy przegubodw:

o 0,e(—45° 45°)
o 0,6(—90° 90°)

Wskazdéwka: W celu dotozenia do rownan dynamiki wspotczynnika tarcia wystarczy odpowiednio
zmodyfikowac zapis macierzowy. Nie ma potrzeby ponownego rézniczkowania funkcjonatu
Lagrange’a.



Na ocene 5.0:

Zadanie 3: Zmodyfikowac przeksztatcenia dynamiki oraz skrypt funkcji tak, aby symulacja
uwzgledniata trzecie ramie manipulatora typu SCARA wraz z umiejscowiong na jego koncu
punktowg masg o wadze M. Wartos¢ masy powinna byé zadawana z bloczka w Simulinku za
pomocg bloku Constant. Waga trzeciego ramienia wynosi ms=0.3, dtugo$¢ ds€(100,200).
Potozenie ramienia powinno by¢ wyznaczane uwzgledniajac dziatanie sity F.

UWAGA: Sprawozdanie powinno zawierac:

Schemat i skrypt utworzony na zajeciach XlI ,Dynamika - model Lagrange’a”, wykresy
potozenia (opcjonalnie rowniez predkosci) dla minimum dwéch réznych wartosci momentu
oraz sity. Kazdy wykres powinien zostac opisany (co mozna na nim zaobserwowac i jakie ptyng
z tego wnioski).
Oraz na ocene:

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

Sprawozdanie wysyta 1 osoba z maksymalnie 3 osobowej grupy wykonujgcej sprawozdanie.
Sprawozdanie powinno byé wykonane na bazie formatki zamieszczonej na stronie z instrukcjg.
Jako poprawny sposéb opisu zadan 1-3 w sprawozdaniu uwaza sie zamieszczenie:
o Skrypt z obliczeniami wyprowadzajacymi model dynamiki uktadu wraz z opisem
(w opisie mogg by¢ wykorzystane numery blokéw obliczert dodane jako komentarz)
o Schemat i skrypt do kazidego zadania wraz z opisem obliczen wykonywanych
w skrypcie.
o Woykresy potozenia dla minimum dwéch réznych wartosci momentdéw. Kazdy wykres
powinien zosta¢ opisany (co mozna na nim zaobserwowac i jakie ptyng z tego wnioski).
Czas nadsytania prac: do godziny rozpoczecia trzynastych zajeé laboratoryjnych z przedmiotu
,Podstawy robotyki” w semestrze (okoto 2 tygodnie)
Opodznienie w wysytaniu sprawozdania o kazdy rozpoczety tydzien powoduje obnizenie oceny
0 0,5 stopnia.
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