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Kinematyka robota mobilnego

Specyfika robotéw mobilnych
» otwarta przestrzen robocza
» nieholonomiczne ograniczenia ruchu

» czesto brak mozliwosci dokfadnego wyznaczenia potozenia
robota
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Zatozenia ograniczen ruchu

» ruch odbywa sie na ptaszczyznie poziomej
> kota i szkielet robota s3 sztywne

» brak poslizgu két
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» wprowadzajace ograniczenia
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Ograniczenia ruchu — monocykl

Brak poslizgu poprzecznego:
Wspédtrzedne uogdlnione: A

Y

N "
" xsinf —ycosf =0
X
[sin& —cosf O y =0
0

v=Rn
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Ograniczenia ruchu — posta¢ Pfaffa

Ograniczenia w postaci Pfaffa

A(g)g=0

Jedli ograniczenia s3 catkowalne, tzn. jesli mozna je zastapié
ograniczeniami w postaci f(g) = 0, to nazywamy je
holonomicznymi. W przeciwnym przypadku nazywamy je
nieholonomicznymi.

Posta¢ réwnan kinematyki robota mobilnego
g=G(q)u
Stad G(q) nalezy do przestrzeni zerowej A(q)

Vy A(q)G(q)u=0

Podstawy robotyki — wyktad VII Dynamika manipulatora



Ograniczenia ruchu — monocykl c.d.

A(q) = [sin& —cosf O} u= [v]

w
wiec
cosf 0
G(g)=|sinfd O
0 1

A réwnania kinematyki maja postac

X = vcosf
y =vsinf
0 =w
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Monocykl i naped réznicowy

1,
A

Korzystajac z faktu, ze po zatoczeniu petnego okregu w czasie T

L 2
VT:27T(p—|—§) viT =2mp vT =2n(p+1L) w:?ﬂ

uktad réznicowy mozna sprowadzi¢ do uktadu monocykla za
pomoca podstawienia
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Samochéd kinematyczny

xsing —ycosp =0
xsin(p +6) — y cos(p + 0) + ¢lcosf =0

sin cos 0 0

Ala) = sin(p+6) —cos(p+6) Ilcosh 0
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Samochéd kinematyczny

X = 11 €os  cos 6
Y = upsinpcosf
o= %ulsinG

é:UQ
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Przyktady tréjkétowych robotéw mobil

Autonomous Mobile Robots, Chapter 3 m

Five Basic Types of Three-Wheel Configurations

N a
44 L4
Omnidirectional Differential Omni-Steer Tricycle Two-Steer
Oy = =2 Sy =3 Sy =2 Oy =3
6, =3 8, =2 8y, =2 Oy =1 6y =1
8 =0 5 =0 8 =1 s =1 & =2
©R. Siegwart, 1. Nourbakhsh
Zna podstawie ', Introduction to Autonomous Mobile Robots” Roland
Siegwart, Illah Reza Nourbakhsh, http://books.google.com/books?id=

gUbQ9_wegB88C&printsec=frontcover&hl=pl
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