Modele kinematyki E-pucka

Model robota z napedem réznicowym
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Model jednokotowca
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Oznaczenia
potozenie srodka robota® w osi 0.X,

potozenie srodka robota w osi 0Y,

6 orientacja robota na ptaszczyznie XY,
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odlegloéé pomiedzy kotami',
predko$¢ postepowa lewego kota,
predkos¢ postepowa prawego kota,
predkosé obrotowa lewego kota,
predkos¢ obrotowa prawego kota,
promien kota
predkos¢ postepowa $rodka robota,
predkos¢ obrotowa srodka robota.
Pytania/Zadania
Co to sa ograniczenia Pfaffa?
Jakim ograniczeniom Pfaffa podlega e-puck?
Co to znaczy, ze uklad (robot) jest nieholonomiczny?
Przypomnie¢ sobie operacje na macierzach i uktadach rownan.
Przypomnie¢ sobie twierdzenie Talesa i/lub twierdzenie cosinuséw.

Czy jest mozliwe znalezienie przeksztalcenia (v,w) — (v, v,)?

*srodka odcinka pomiedzy punktami styku kot z powierzchnia
fpunktami styku kot z powierzchnia



