Cwiczenia nr 9 z “Robotyki 17

1. Dla robotow mobilnych przedstawionych na rysunkach i poruszajacych si¢ na ptaszczyznie

XY:

(a)

(uwaga: zakladamy, ze para kot na wspdlnej osi zachowuje sie jak jedno koto)

Wyznaczy¢ ograniczenie braku poslizgu poprzecznego kota przedniego zaktadajac,
ze §rodek osi jest w punkcie (z,,y,).

Wyznaczy¢é ograniczenie braku poslizgu poprzecznego kota tylnego zaktadajac, ze
srodek osi jest w punkcie (zy, y;).

Wyrazi¢ zaleznosé (z,,y,) od (x4, y:) oraz dtugosci konstrukcyjnych oraz odpowied-
niego kata (katoéw), oraz w odwrotng strone zaleznosé (z, yi) od (zp, yp).

Przyja¢ odpowiedni wektor konfiguracji q (czyli pozycja + pewne (jakie) katy?)
zawierajacy pozycje (z,y), w dwoch wariantach:

a) — jako srodek osi przedniej, b) — jako $rodek osi tylnej.

Napisa¢ ograniczenia w postaci Pfaffa: A(q)g = 0.

Zmalezé odpowiednia liczbe nietrywialnych (czyli niezerowych) gi(q), ¢ = 1,... ta-
kich, ze Vq A(q)g;(q) = 0, oraz by byty wzgledem siebie ortogonalne (czyli prosto-
padte).

Dla wybranego robota mobilnego i wybranej osi dotozy¢ (jedno) ograniczenie wy-
nikajace z braku poslizgu wzdtuznego kot. Zaproponowaé wektor konfiguracji ¢ dla
tego przypadku, ile wynosi n = dim @ oraz jaka jest liczba ograniczen r? Napisaé
macierz ograniczen Pfaffa A(q). Uwaga: dla tego przypadku nie szukaé juz g;(q),
1=1,...




