Instrukcja na zajecia laboratoryjne z przedmiotu "Podstawy robotyki" Zajecia

XII-XIV "Multibody - ruch przegubowy oraz animacja"

Na zajeciach nalezy wykorzysta¢é model manipulatora typu SCARA zbudowany podczas

poprzednich zajeé.

Pierwszym krokiem jest utworzenie Subsystemdéw zawierajgcych czesci odpowiedzialne za
konstrukcje poszczegdlnych czesci manipulatora tak jak pokazano ponize;j.
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Subsystemy mozna utworzy¢ poprzez zaznaczenie blokdw, ktére powinny sie w nich znajdowad,
a nastepnie wybranie z menu oznaczonego przez trzykropek "Create Subsystem”.

Nastepnie nalezy tak zmienié parametry blokéw "Revolute Joint" umozliwiajgc podanie z zewnatrz
sygnatu odpowiedzialnego za okreslenie momentu obrotowego w przegubach (parametr "Torque")
oraz automatyczne obliczenie pozycji przegubu (parametr "Motion").



. Revolute Joint : Revolute Joint — Od X

Description

Represents a revolute joint acting between two frames. This
joint has one rotational degree of freedom represented by
one reveolute primitive. The joint constrains the origins of the
two frames to be coincident and the z-axes of the base and
follower frames to be coincident, while the follower x-axis
and y-axis can rotate around the z-axis.

In the expandable nodes under Properties, specify the state,
actuation method, sensing capabilities, and internal
mechanics of the primitives of this joint. After you apply
these settings, the block displays the corresponding physical
signal ports.

Ports B and F are frame ports that represent the base and
follower frames, respectively. The joint direction is defined
by motion of the follower frame relative to the base frame.

Properties

= Z Revolute Pnimitive (Rz)

Provided by Input
Automatically Computed

Composite Force/Torque Sensing

(Cancel| Help Apply.

W blokach przegubdw pojawi sie nowe wejscie na ktére nalezy podaé sygnat fizyczny okreslajacy
warto$¢ momentu dziatajgcego na przegub.
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Nalezy wykonac szereg eksperymentéw dla réznych wartosci momentéw obrotowych w kazdym
z przegubodw oraz na zgtosi¢ prowadzacemu zajecia wnioski wyciggniete na ich podstawie.

Nastepnie nalezy dodac trzeci przegub manipulatora oraz sterowac wszystkimi przegubami za
pomocg pozycji, a nie jak wczesniej zadajgc moment obrotowy.

Jezeli zdecydowano sie na przegub, ktdéry bedzie przemieszczat pionowe ramie prostopadle do
drugiego ramienia robota, nalezy zastosowac blok "Cylindrical Joint" oraz ustali¢ odpowiednig wartos¢
parametréw Force oraz Motion w zaktadce "Z Prismatic Primitiwe (Pz)" -> "Actuation". Mozna réwniez
zastosowac blok "Prismatic Joint". Obydwa z podanych przegubdéw zastosowane w prezentowanym
przypadku spetnig wymagania.

W przypadku, gdy zdecydowano sie na ramie, ktérego dtugosc¢ bedzie zmieniata sie w czasie
symulacji, mozna uzaleznié¢ parametr Length bloku Solid odpowiadajgcego za symulacje tego ramienia
od zmiennej w przestrzeni roboczej. Jezeli zmienng tg nazwiemy "L", to wartos¢ parametru Length
powinna wynosi¢ "L.Data(end)". Nastepnie w symulacji mozemy zmienia¢ wartos¢ tej zmiennej przy
wykorzystaniu bloku "To Workspace" jak pokazano to ponizej.
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Sprawozdanie

Na ocene 3.0

Wykona¢ symulacje wykorzystujgc sterowanie pozycjg przegubdw. W symulacji tej przeguby
obrotowe powinny przejechaé z pozycji poczgtkowej do jednej skrajnej pozycji. Nastepnie zostaje
opuszczone trzecie ramie i przejazd do drugiej skrajnej pozycji przegubdw obrotowych. Trzecie ramie
zostaje podniesione i nastepuje powrét do pozycji poczatkowej.

Ramie pierwsze obraca sie w zakresie od -45° do 45°. Natomiast drugie ramie od -90°do 90°.
Pozycja efektora manipulatora w osi Z moze znajdowac sie w przedziale <300, 400>.

Na ocene 4.0

Wykona¢ symulacje wykorzystujgc sterowanie pozycjg przegubdw. W symulacji tej nalezy z
opuszczonym trzecim ramieniem dokonac¢ mozliwie najdtuzszego przejazdu efektorem w linii prostej
rownolegtej do osi Y.

Ramie pierwsze obraca sie w zakresie od -45° do 45°. Natomiast drugie ramie od -90°do 90°.
Pozycja efektora manipulatora w osi Z moze znajdowac sie w przedziale <300, 400>.

Na ocene 5.0

Wykorzystujgc sterowanie momentem nalezy wykonac¢ poréwnanie wynikéw otrzymanych w
trakcie zaje¢ X "Dynamika - metoda Lagrange'a" do symulacji wykorzystujgcej model posiadajgcy
wyltgcznie 2 ramiona. Nalezy uwzgledni¢ w Simulinku odpowiednig gesto$¢ materiatu odpowiadajacg
wartosciom przyjetym w trakcie zajec¢ 10.

W sprawozdaniu nalezy wykonac¢ tylko jedno zadanie na okreslong ocene.
UWAGA: Sprawozdanie powinno zawierac:

e Schemat ogdlny oraz schematy szczegdétowe utworzonych blokédw w Simulink, opis ich dziatania oraz
wykresy i zrzuty ekranu prezentujace sposdb dziatania programu wraz z ich opisem.
e QOraznaocene:
o 3.0 poprawnie wykonane zadanie 1 wraz z opisem,
o 4.0 poprawnie wykonane zadanie 2 wraz z opisem,
o 5.0 poprawnie wykonane zadanie 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 VII grupa LX”, gdzie X jest numerem
grupy laboratoryjnej oséb wykonujgcych sprawozdanie.

Sprawozdanie wysyta 1 osoba z maksymalnie 3 osobowej grupy wykonujgcej sprawozdanie.
Sprawozdanie powinno by¢ dostosowane do wykonywanego zadania (mozna wzorowac sie na
wczes$niej wykonywanych sprawozdaniach).

Czas nadsyfania prac: do godziny rozpoczecia ostatnich zaje¢ laboratoryjnych z przedmiotu
,Podstawy robotyki” w semestrze (okoto 1 tygodnia)

Opdznienie w wysytaniu sprawozdania o kazdy rozpoczety tydzien powoduje obnizenie oceny o 0,5
stopnia.

Wszystkie sprawozdania muszg by¢ wystane do rozpoczecia sesji.
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